






Řídicí systém servopohonu pro úlohu tváření materiálu
1. Seznámení se s problematikou servopohonu s DC motorem
2. Výběr a seznámení se s dostupnými senzory polohy
3. Návrh jednotlivých prvků řidicího systému
4. Realizace navrženého řídicího systému
5. Praktické ověření funkce a zhodnocení dosažených výsledků
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